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PROCEDE ET DISPOSITIF D'ASSISTANCE AU DEPLACEWIENT D'UN VEHICULE EN VUE EN PARTICULIER 
DE LA PARQUER. 

@) Precede et dispositif d*asslstance au deplacement 
d'un vehicule en vue de ramener dans un emplacement 
particuliersitue entre des obstacles, consistant a detecter la 
position des obstacles (4, 5) delimitant I'emplacement (3) 
par rapport a une position initiale de depart (I) du vehicule 
(6); a calculer une trajectoire (15) de deplacement du vehi- 
cule susceptible de I'amener a une position d'arrivee (F) ,^ 
dans I'emplacement (3), en fonction notamment des dimen- i — \ — i 
sions de Templacement, des dimensions du vehicule, de la ■ I 
position du vehicule par rapport aux obstacles et des carac- 
t^rlstlques de braquage du vehicule, ladite trajectoire com- 
prenant des phases successives (lA, AB, BC, BF) de 
deplacement du vehicule telles que deux phases successi- 
ves presentent des orientations de braquage differentes du 
vehicule; et a stopper ou ralentir le deplacement du vehicule 
lorsque ce dernier atteint la position finale (A, B, C, F) de 
chacune desdites phases ou se situe dans une zone in- 
cluant cette position finale. 
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La pr6sente invention conceme un prcx;6d6 et un dispositif 
d'assistance au d^placement d'un v^hicule en vue de le d^placer d'une 
position de depart k une position d'arriv^e dans un emplacement 
particulier correspondant par exemple k une place de parking. 

Des systfemes connus de ce genre sont d6crits dans le 
brevet FR-A-94 15935 et dans le brevet DE-A-3 844340 et 
comprennent, embarqu^s sur le v6hicule, des capteurs d^tectant les 
obstacles et les emplacements libres le long d'une file de 
stationnement, des capteurs mesurant le d6placement et Torientation 
du v6hicule, un calculateur recueillant les signaux transmis par les 
capteurs, d^cidant si Templacement est sufflsant ou non pour un 
stationnement et, si c'esl le cas, commandant au mieux les 
manoeuvres h effectuer pour atteindre la place de stationnement. Une 
interface homme-machine sonore ou visuelle transmet les consignes 
au conducteur et un dispositif ^lectronique agit automatiquement sur 
la direction, I'acc^l^rateur et le frein du v6hicule pour le d^placer 
jusqu'^ sa place de stationnement choisie. 

Ces syst&mes connus sont cependant complexes et d'une 
utilisation peu simple et peu confortable pour le conducteur ou les 
passagers. Dans le cas d'une interface visuelle ou sonore, la r^ussite 
de la manoeuvre est compl&tement li6e h refficacit6 et la rapidit6 
avec laquelle le conducteur suivra les consignes envoy 6es par 
rinterface homme-machine. Par exemple. un trop grand retard dans le 
moment de braquer ou le moment de s'arreter entraine une derive dans 
la trajectoire optimale 61abor6e par le calculateur. Dans ce cas, soil il 
est possible de rattraper cette erreur au prix de quelques manoeuvres 
suppl6mentaires, soit la derive est trop grande et il faut recommencer 
entiferement la manoeuvre depuis le d6but. 

Pour palier ces incertitudes du comportement du 
conducteur, le calculateur tient compte d'une marge d'erreur qui 
cependant augmente la longueur de la place th^orique minimale 
n6cessaire des emplacements libres. 



2785383 



2 

1 Dans le cas d'un systfeme enti6rement automatique agissant 

sur la direction, racc616rateiir et le frein du v6hicule, ce demier doit 
etrc 6quip6 d'une direction assist^e, connmandable 61ectriquement, qui 
n'est efficace que si le v6hicule roule h une vitesse minimale, ^ moins 

5 de surdimensionner le moteur de la direction assist6e afin qu'elle 

puisse fonctionner h des vitesses extrfemement faibles. De mSme que 
pr6c6demment, le calculateur tient compte d'une marge et refuse des 
emplacements qui malgr6 tout seraient suffisants pour y placer le 
v6hicule. 

10 La pr6sente invention a pour but de rem6dier aux 

inconv6nients des systfemes connus et propose un proc6d6 et un 
dispositif qui permettent de simplifier les moyens automatiques 
install6s sur le v^hicule et de r^duire les contraintes qui pourraient 
etre impos6es au conducteur. 

15 Selon un objet de Tinvention, le proc6d6 d'assistance au 

d6placement d'un v6hicule en vue de Tamener dans un emplacement 
particulier situ6 entre des obstacles, consiste k d6tecter la position 
des obstacles d^limitant Templacement par rapport h une position 
initiale de depart du v6hicule ; k calculer une trajectoire de 

20 d6placement du v6hicule susceptible de I'amener k une position 

d'arriv6e dans Templacement, en fonction notamment des dimensions 
de I'emplacement, des dimensions du vdhicule, de la position du 
v6hicule par rapport aux obstacles et des caract^ristiques de braquage 
du v6hicule, ladite trajectoire comprenant des phases successives de 

25 d6placement du v^hicule telles que deux phases successives 

pr^sentent des orientations de braquage diff6rentes du v6hicule ; et k 
stopper ou ralentir le d^placement du v^hicule lorsque ce dernier 
atteint la position finale de chacune desdites phases ou se situe dans 
une zone incluant cette position finale. 

30 Selon Tinvention, le proc6d6 peut en outre consister k 

d6tecter Torientation des moyens de braquage du vfihicule et k 
maintenir le v^hicule k Tarrgt tant que le changement d'orientation 
souhait6 k ladite position finale ou dsms ladite zone incluant cette 
position finale n'est pas effectu^e. 

35 
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Selon I'invendon, le proc6d6 peut en outre consister h 
provoquer I'arret du v6hicule lorsque le changement de I'orientation 
de braquage ne s'est pas r6aUs6 dans ladite zone. 

Selon rinvention, le proc6d6 peut en outre consister ^ 
calculer les dimensions de remplacement et k signifier au conducteur 
que remplacement choisi par ce dernier est ou n'est pas suffisamment 
grand pour recevoir le v6hicule par rapport h une r6f6rence. 

Selon rinvention, le proc6d€ peut en outre consister h 
surveiller le d^placement du v6hicule et provoquer son arrSt ou son 
ralentissemem au cas oil un obstacle est d6teci6 sur sa trajectoire. 

Selon un autre objet de rinvention. le dispositif 
d'assistance au d^placement d'un vdhicule en vue de le d6placer d'une 
posiUon de depart k une position darriv6e dans un emplacement 
particulier, pour la mise en oeuvre du proc6d6 prdcit6, comprend des 
15 moyens de daection d'obstacles, des moyens de commande du 

systfeme de freins du v^hicule, un calculateur pour calculer les 
caract6ristiques dimensionnelles et gdom6triques de I'emplacement et 
calculer la trajectoire k suivre et les positions ou zones de d6but et de 
fin de chacune desdites phases de d6placement le long de cette 
trajectoire et pour g6rer lesdits moyens de commande du systfeme de 
freins. 

Selon rinvention, le disposititf peut en outre comprendre 
des moyens de conunande des organes propulseurs du v6hicule, ledit 
calculateur g^rant ces moyens. 

Selon rinvention, le disposititf peut en outre comprendre 
des moyens de d^tecUon de I'orientation du syst&me de braquage du 
v6hicule relics au calculateur. 

La pr^sente invention sera mieux comprise k I'^tude d'un 
disposidf d'assistance au d^placemeni d un v^hicule en vue de 
I'amener dans un emplacement particulier situ6 entre des obstacles et 
son proc6d6 de fonctionnement, d^crits litres d'exemples non 
limitatifs et illustr6s par le dessin sur lequel : 

- les figures 1 et la repr^sentent sch6matiquement un 
v6hicule devant Stre ameng dans un emplacement entre des obstacles • 

35 
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1 - la figure 2 repr^sente un schema g6n6ral d'un dispositif 

d'assistance selon rinvention ; 

" les figures 3 et 3a repr^sentent des organigrammes de 

fonctionnement du dispositif de I'invenlion ; 
5 - et la figure 4 repr^sente une variante d'un dispositif 

d*assistance selon I'invention. 

En se reportant aux figures 1 et la, on voit qu'on a 

repr6sent6 une file 1 de v6hicules en stationnement par exemple le 

long d'un trottoir 2, dans laquelle un emplacement 3 s'^tendant entre 
10 deux v6hicules 4 et 5 est libre. 

Est 6galement repr6sent6 un v^hicule 6 plac6 lat6ralement 

et h, gauche de la file 1 dont le conducteur a I'intention de prendre 

Templacement 3 en effectuant un cr^neau. 

En se reportant ^ la figure 2, on voit que le v^hicule 6 est 
15 6quip6 d'un dispositif 7 d'assistance au d^placement, qui comprend un 

calculateur 8 dont les entries sont respectivement relives k des 

capteurs 9 de detection d'obstacles dans Tenvironnement du v6hicule 

6, des capteurs 10 de detection de d^placement et de position du 

v^hicule 6, un capteur 11 de detection de Torientation ou la position 
20 du systfeme de braquage de roues du v6hicule 6 et dont la sortie est 

reli6e k un systfeme automatique 12 d'action sur les freins du 

v^hicule 6. 

Le dispositif d'assistance 7 comprend 6galement un 
commutateur 13 de mise en marche et d'arret du calculateur 8 et un 
25 indicateur 14 par exemple lumineux command^ par le calculateur 8 et 

visible par le conducteur. 

On va main tenant 6crire comment peut etre programme le 
calculateur 8 et conunent peut fonctionner le dispositif d'assistance 7. 

Le v^hicule 6 6tant arrive ^ TarrSt lat6ralement au v6hicule 
30 5 situ6 en avant de I'emplacement 3, son conducteur, selon une 6tape 

99, agit sur le commutateur 13 pour mettre en marche le dispositif 
d'assistance 7. 

Dans une €tape 100, les capteurs 9 d6tectent, par rapport au 
v6hicule 6, les positions relatives des v^hicules stationn6s 4 et 5 
35 constituant des obstacles et d^livrent au calculateur 8 des signaux 

correspondants . 
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Dans unc <5tape 101, le calculateur 8 calcule la longueur dc 
l emplacement 3 et determine, par rapport h une r6f6rence et selon un 
progranrme tenant compte des dimensions du v^hicule et dcs 
caract6ristiques de braquage de ce dernier, si cette longueur est 
suffisante. 

Bien entendu, ce calcul pourrait 6tre effectud dans une 
autre position du v6hicule 6. par exemple lorsque ce dernier se 
situerait lat6ralement h remplacement 3. 

Dans une 6tape 102, le calculateur 8 d^livre au conducteur, 
grace a rindicateur 14, un signal lui indiquant que remplacement 3 
est suffisant ou pas sufflsant pour recevoir le v6hicule 6. 

Supposons que I'emplacement 3 soit suffisant. 

Dans des 6tapes 103 et 104. le calculateur 8 calcule, par 
rapport h une r6f6rence et selon un programme tenant compte des 
dimensions de I'emplacement 3. des dimensions du v6hicule 6, de la 
position initiale de depart du vdhicule 6 par rapport h I'emplacement 3 
et des caract^ristiques de braquage de ce dernier, une trajectoire 15 
que le v6hicule 6 doit suivre pour effeciuer une manoeuvre lui 
permettant de s'ins^rer dans I'emplacement 3. 

Dans I'exemple de la figure 1, cette trajectoire 15 
comprend successivement une partie I-A de recul en ligne droite 
parallfelement h la file 1, une partie A-B de recul, les roues 6tant 
braqu6es h fond k droite, une partie B-C de recul en ligne droite et 
une partie C-F de recul, les roues 6tant braqudes k fond k gauche, le 
v6hicule se retrouvant en F aligns dans la file 1. 

Dans la variante de la figure la, la partie interm^diaire de 
recul en ligne droite n'existe pas, les points B et C dtant ainsi 
confondus. 

Ainsi, le calculateur 8 fixe des phases successives de 
d^placement du vdhicule 6 correspondant aux parties pr6cit6es des 
trajectoires 15 et 15a, telles que deux phases successives pr6sentent 
des orientations diff^rentes de braquage. les changements 
d'orientation de braquage 6tant pr6vus par le calculateur S k la fin de 
chacune des phases. 
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Selon une varieinte, le conducteur pourrait mettre en 
marche, par une action sur le commutateur 13, le dispositif 
d'assistance lorsque son v6hicule se d^place le long de la file 1- 

Le v6hicule 6 avan9ant, il passe devant le v^hicule 4 puis 
devant Templacement 3. 

Le calculateur est alors en mesure, grace aux informations 
d^livr^es par les capteurs 10 et 11, d'effectuer les 6tapes 100 ^ 104 
d6crites pr6c6deniment et de d61ivrer au conducteur, gr§ce h 
rindicateur 14, un signal lui indiquant que Templacement 3 est 
suffisant ou insuffisant pour recevoir son v6hicule. Si cet espace est 
suffisant, le conducteur peut arreter son v6hicule 6 lat6ralement au 
v6hicule stationn6 5. 

Dans tous les cas d^crits ci-dessus, le conducteur 6 peut 
alors effectuer sa manoeuvre de stationnement en d6pla9ant le 
v6hicule 6, selon ses habitudes, comme on va le d^crire maintenant en 
r6f6rence h la trajectoire 15a de la figure la et aux figures 3 et 3a. 

Ainsi, dans une 6tape 105, h partir de la position I, le 
conducteur pilote le v^hicule 6 pour le faire reculer en ligne droite le 
long du segment I-A. 

Dans une 6tape 106, recevant les signaux des capteurs 10, 
le calculateur 8 dfitecte Tarriv^e du v6hicule 6 dans la position A et 
provoque I'arrSt du v6hiculc 6 en commandant le systfeme de freinage 
12. Le v^hicule 6 a parcoura la phase I- A en ligne droite. 

Dans une 6tape 107, le conducteur du vdhicule 6 braque le 
systfeme de direction k fond k droite conune il a I'habitude de le faire. 

Quand le capteur 1 1 d^tecte cette orientation du systfeme de 
braquage, le calculateur 8 libfere le syst&me de freinage 12. 

Dans une 6tape 108, partir de la position A, le conducteur 
pilote le v6hicule 6 pour le faire reculer en maintenant les roues 
braqu6es k fond k droite, le v6hicule 6 roulant sur Tare de cercle A-B. 

Dans une 6tape 109, lorque le v6hicule atieint la position B 
d6tect6e par les capteurs 10, le calculateur 8 provoque Tarret du 
v6hicule 6 en commandant son systfeme de freinage 12. Le v6hicule a 
parcoum la phase A-B en arc de cercle. 
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C'est alors que le conducteur du v^hicule 6 braque Ic 
systfeme de direction h fond k gauche comme il a I'habitude de le 
faire. 

Dans une 6tape 110, le calculateur 8 d^tecte. gr§ce aux 
informations foumies par le capteur 11, que cette orientaUon de 
braquage est atteinte et il Iib6re le syst^me de freinage 12. 

Dans une 6tape 111, le conducteur pilote le vdhicule 6 de 
fa?on h. le faire reculer, le v6hicule roulant le long de Tare de 
cercle B-F. 

Dans une 6tape 112, le v6hicule 6 ayant atteint la position 
F d6teci6e par les capteurs 10, le calculateur 8 provoque I'arrgt du 
v6hicule 6 en commandant son systfeme de freinage 12. Le v^hicule 6 
a parcouru Tare de cercle B-F et se trouve ins6r6 dans I'emplacement 
3 de la file 1, alignd avec les autres v^hicules de cette file. 

E)ans une 6tape finale 113. le calculateur 8 libfere le 
syst^me de freinage 12 et le conducteur du v^hicule 6 peut redresser 
les roues et par exemple avancer pour terminer sa manoeuvre. 

Pour I'ex^cudon de la portion B-C de la trajectoire 15 de 
I'exemple de la figure 1, les 6tapes suivantes sont ins6r6es entre les 
20 €tapes 109 et 1 10 pr6cit6es. 

Dans la position B, le calculateur 8 libfere le systfeme de 
freinage 12 lorsque le conducteur 6 a dispos6, dans une aape 1 14, le 
systfeme de braquage en position m6diane, ddtectfie par le d^tecteur 
d'orientation 11, et agit sur ce dernier, dans une dtape 116, pour 
25 stopper le v^hicule 8 au point C lorsque cette portion B-C est 

effectu6e, dans une 6tape 115, par recul en ligne droite du vdhicule 6 
pilot6 par son conducteur. 

Dans une variante, on aurait pu supprimer le d^tecteur 
d'orientation 11 du syst^me de braquage du v^hicule 6 puisque le 
30 conducteur effectue sa manoeuvre de stationnement comme il a 

I'habitude le faire. Dans ce cas, le calculateur 8 ne commanderait le 
systfeme de freinage qu'un temps court, juste n^cessaire k provoquer 
l arrSt du v6hicule en fin des diff6rentes phases de d^placement, celk 
signifiant pour le conducteur qu'il doit modifier I'orientation de 
35 braquage des roues du v6hicule. 
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1 Dans une autre varianle, les positions d'arret automatique 

du v6hicule 6 peuvent non pas §tre ponctuelles mais se situer dans 
une zone d61imit6e incluant les positions d*arret. 

En outre, arriv6 aux points d'arret, le calculateur 8 pourrait 

5 calculer k nouveau une trajectoire et determiner de nouveaux points 

d'arr&t ult6rieurs en fonction de la position r^ellement atteinte par le 
v^hicule 6 au point d'arrdt consid^rd. 

Par ailleurs, dans les diff^rentes phases de d6placement 
d^crites, le calculateur 8 peut tenir compte des informations 

10 transmises par le ddtecteur 9 pour arrSter ou ralentir le v6hicule 6 h 

tous moments si un obstacle apparait, par exemple un piston ou un 
animal, ou si le conducteur dirige dangereusement son v^hicule 6 vers 
un obstacle, par exemple vers Tun des v6hicules stationn6s 4 ou 5. 

En se reportant ^ la figure 4, on voit qu'on a repr6sent6 un 

15 dispositif d'assistance 16 qui se diff^rencie du dispositif d'assistance 

7 par le fait qu'il comprend un systfeme 17 de commande 
d'acc616rateur et d'embrayage du v6hicule 6 pilot6 par le 
calculateur 8. 

Ce dispositif d*assistance 16 execute les operations 
20 n^cessaires au recul du v6hicule le long des trajectoires 15 et 15a 

conrune on Fa d6crit pr^cedemment en assistant son conducteur qui, 
dans tous les cas, doit agir sur le systfeme de commande de direction 
du v6hicule. 

De plus, les arr&ts automatiques pr6cit€s pourraient Stre 
25 remplac6s par des ralentissements automatiques imposes au 
conducteur lorsque le v6hicule arrive dans ime zone de changement de 
Torientation des roues du v6hicule pour passer d'une phase de 
deplacement k la suivante. 

La pr6sente invention ne se limite pas aux exemples ddcrits 
30 ci-dessus- Elle peut naturellement imm6diatement s'appliquer h 

d'autres modes de stationnement tels que par exemple h des 
stationnements k gauche, en 6pi ou autres dispositions. 



35 
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1 REVENnirATin^jK 

1. Proc6d6 d'assistance au d^placement d'un v6hicule en vue 
de I'amener dans un emplacement particulier situ6 entre dcs obstacles, 
caract6ris6 par le fait qu'il consiste ^ d6tecter la position des obstacles 

5 (4, 5) dSIimitant I'emplacement (3) par rapport h. une position initiate de 

depart a) du v6hicule (6) ; h calculer ime trajectoire (15) de 
d^placement du v^hicule susceptible de I'amener h une position d'arriv6e 
(F) dans I'emplacement (3), en fonction notamment des dimensions de 
I'emplacement, des dimensions du v^hicule, de la position du v6hicule 

10 par rapport aux obstacles et des caracteristiques de braquage du 
v^hicule, ladite trajectoire comprenant des phases successives (lA, AB, 
BC, CF) de d6placement du v6hicule telles que deux phases successives 
pr6sentent des orientations de braquage diff6rentes du v^hicule ; et k 
stopper ou ralentir le d6placement du v6hicule lorsque ce dernier atteint 

15 la position finale (A, B, C, F) de chacune desdites phases ou se situe 
dans une zone incluant cette position finale. 

2. Procdd6 selon la revendication 1, caract^risd par le fait 
qu'il consiste ^ d^tecter I'orientation des moyens de braquage du 
v6hicule et h. maintenir le vdhicule k I'arrSt tant que le changement 

20 d'orientaUon souhait6 & ladite position finale ou dans ladite zone 
incluant cette position finale n'est pas effectu^. 

3. Proc6d6 selon Tune des revendications 1 et 2, caract6ris6 
par le fait qu'il consiste k provoquer I'arrgt du v^hicule lorsque le 
changement de I'orientation de braquage ne s'est pas r6alis6e dans ladite 

25 zone. 

4. Proc6d6 selon Tune quelconque des revendications 
pr6c6dentes, caract6ris6 par le fait qu'il consiste ^ calculer les 
dimensions de I'emplacement et ^ signifier au conducteur que 
I'emplacement choisi par ce dernier est ou n est pas suffisamment grand 

30 pour recevoir le v^hicule par rapport ii une r^fdrence. 

5. Proc6d6 selon I'une quelconque des revendications 
pr6c6dentes, caract6ris6 par le fait qu'il consiste surveiller le 
d6placement du v^hicule et provoquer son arrgt ou son ralentissement au 
cas oil un obstacle est d^tect€ sur sa trajectoire. 
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1 6. Dispositif d'assistance au d^placement d'un v6hicule en 

vue de le d6placer d'une position de depart k une position d'arriv6e dans 
un emplacement particulier, pour la mise en oeuvre du proc6d6 selon 
Tune quelconque des revendications pr6c6dentes, caract6ris6 par le fait 

5 qu'il comprend des moyens de detection d'obstacles (9), des moyens 

(12) de commande du systfeme de freins du v6hicule, un calculateur (8) 
pour calculer les caract6ristiques dimensionnelles et g6om6triques de 
I'emplacement et calculer la trajectoire h suivre et les positions ou 
zones de d6but et de fin de chacune desdites phases de d6placement le 

10 long de cette trajectoire et pour g6rer lesdits moyens de commande du 
systfeme de freins. 

7. Dispositif selon la revendication 6, caract6ris6 par le fait 
qu'il comprend en outre des moyens (17) de commande des organes 
propulseurs du v6hicule, ledit calculateur g6rant ces moyens. 

15 8. Dispositif selon Tune des revendications 6 et 7, 

caract6ris6 par le fait qu'il comprend en outre des moyens (11) de 
detection de Torientation du systfeme de braquage du v6hicule relics au 
calculateur. 

20 



25 



30 
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